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ABSTRAK: Sistem ini merupakan sebuah rancangan protipe dari pendeteksi kecepatan yang 
diaplikasikan terhadap semua bidang yang berkaitan dengan microncontroller dan sensor. Penelitian ini 
bertujuan untuk mendeteksi kecepatan mobil dengan formula tertentu. Penelitian menggunakan batasan 
variabel  mendeteksi kecepatan mobil dan formula untuk menghitung kecepatan sebuah mobil. Pada 
penelitian ini metode analisis yang digunakan menggunakan perhitungan menggunakan rumus-rumus 
yang ada pada acuan-acuan yang beredar mengenai timer/counter pada microcontroller AT89C52. Untuk 
Microcontroller AT89C52 timer ada 2 yaitu timer 0 dan 1. Kecepatan pada mobil bisa dideteksi secara 
baik dimana Dari hasil percobaan yang dilakukan menghasilkan angka prosentasi keberhasilan (94%) 
sedangkan prosentasi tingkat kegagalan (6%). Dari data-data hasil percobaan menunjukkan bahwa 
sistem  pendeteksi kecepatan mobil dapat berfungsi dengan baik.   
Kata kunci: kecepatan, microcontroller, sistem, sensor, pendeteksi. 
 
ABSTRACT: This system is a prototype design of the detection rate applied to all areas relating to 
microncontroller and sensors. This research aims to detect the speed of the car with a certain formula. 
The research uses a variable limit speed detecting car and formula to calculate the speed of a car. In this 
study, the analytical methods used to use calculations using formulas that exist on the references that 
circulate about the timer / counter in the microcontroller AT89C52. For AT89C52 microcontroller timer 
there are 2 of timer 0 and 1. The speed of the car can be detected well which the results of experiments 
conducted generating numbers percentage success (94%) while the percentage failure rate (6%). From 
the data of the experimental, the results show that the car speed detection system to function well. 
Keywords: speed, microcontroller, system, sensors, detectors. 
 
1.a Latar Belakang 
Sejak komputer ditemukan, 
perkembangan dunia komputer sekarang ini telah 
merambah kepada berbagai bidang kehidupan 
dan ilmu pengetahuan. Revolusi komputer juga 
mengalami dinamika yang cepat baik dari segi 
ukuran (makro dan mikro komputer), data yang 
diolah, bidang yang diolah maupun kemampuan 
komputer dalam mengolah data serta ukuran 
komputer secara fisik. Berdasarkan kapasitas 
makro dan mikro komputer dapat diklasifikasikan 
menjadi beberapa kriteria pengelompok komputer 
yang terdiri dari microcontroller, microcomputer, 
engineering workstation, minicomputer, mainframe 
dan supercomputer. Microcontroller memiliki 
semua peralatan pokoknya sebagai sebuah 
komputer dalam satu chip. Peralatan tersebut 
diantaranya adalah: pemroses (processing), 
memory dan input dan output. 
Dalam beberapa jenis microcontroller chip 
digabungkan dalam satu papan rangkaian. 
Perangkat ini sangat ideal untuk mengerjakan 
sesuatu yang bersifat khusus, sehingga aplikasi 
yang diisikan kedalam komputer  adalah aplikasi 
yang bersifat dedicated. Jika dilihat dari harga, 
microcontroller umumnya lebih murah 
dibandingkan dengan komputer lainnya, karena 
perangkatnya relatif sederhana. Sebagai contoh 
alat diantaranya adalah komputer yang digunakan 
pada mobil untuk mengatur kestabilan mesin, alat 
untuk pengatur lampu lalu lintas dan pengatur 
rangkaian sederhana menggunakan sensor 
maupun dalam bidang-bidang lain yang tentu saja 
sangat membantu dan bermanfaat bagi manusia.  
Microcontroller bisa juga digunakan untuk 
mengatur rangkaian pengendali seperti 
mendeteksi suara maupun cahaya yang tentu saja 
harus dirangkaian dengan rangkian lain sehingga 
manfaat penggunaan microcontroller bisa 
diperoleh. Pada dasarnya microcontroller banyak 
digunakan dalam satu tujuan penggunaan secara 
khusus (special purfose) yang biasanya dirangkain 
dengan rangkaian tertentu sehingga memiliki 
fungsi dan manfaat yang bernilai bagi manusia 
seperti digunakan untuk fungsi kontrol terhadap 
beberapa regulasi yang dibuat pemerintah 
misalnya dalam kecepatan berkendara, 
mendeteksi kebisingan dalam suatu area tertentu 
bahkan sebagai rangkaian pengendali jarak jauh. 
Dalam implementasi Undang-Undang (UU) 
yang mengatur regulasi kecepatan sebuah 
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kendaraan di Indonesia diatur dengan UU dalam 
bentuk Peraturan Perundang-undangan (PP) yang 
dibuat pemerintah. Di berbagai negara regulasi 
kecepatan diatur dalam aturan yang bermacam 
dimana regulasinya diatur dalam bentuk UU 
dibawah naungan polisi sedangkan di Indonesia 
dibawah otoritas Kementerian Perhubungan 
dengan polisi sebagai penegak hukum  lalu lintas 
jalan raya yang memiliki kewenangan hukum 
kepada semua pemakai jalan raya. Di Indonesia 
regulasi yang mengatur kecepatan berkendara 
termaktub dalam PP dengan UU No 22/2009 
tentang Lalu Lintas Angkutan dan Jalan Raya 
(LLAJ). Namun karena belum diterapkan sampai 
sekarang maka pengaturan mengenai batas 
maksimal bisa merujuk pada PP 43/1993 sebagai 
turunan UU No 14/1992 tentang LLAJ. UU ini 
sudah digantikan oleh UU 22/2009.  Dalam PP 
tersebut, khususnya pada pasal 80 disebutkan 
bahwa batas maksimal dan minimal disesuaikan 
dengan kondisi jalan yang bersangkutan. 
Misalnya, batas kecepatan maksimal pada jalan 
kelas I, II dan III A dalam sistem jaringan jalan 
primer, untuk mobil penumpang, mobil bus dan 
mobil barang serta sepeda motor adalah 100 
Km/jam. Untuk kendaraan bermotor dengan kereta 
gandengan atau tempelan adalah 80 Km/jam. 
Lalu, untuk kelas III B maksimal 80 Km/jam, kelas 
III C maksimal 60 Km/jam, kelas II dan III A 
maksimal 70 Km/jam, dan seterusnya. Kondis 
dilapangan bisa saja regulasi berbeda 
penerapannya ketika jalan yang digunakan adalah 
jalan tol dimana setiap ruas jalan yang ada pada 
jalan tol tersebut memiliki batasan kecepatan 
masing-masing sesuai dengan ruas yang dijalani. 
Dijalur lambat bisa saja aturan yang diterapkan 
bagi semua pemakai jalan tol hanya diperbolehkan 
memacu mobilnya maksimal 60 Km/jam. Namun 
dijalur cepat malah sebaliknya mobil yang lewat 
ruas jalan tersebut kecepatan mobilnya wajib 
diatas 60 Km/jam. Dalam undang-undang LAJR 
yang mengatur regulasi kecepatan mobil yang 
diatur berdasakan kelas jalan misalnya jalan kelas 
I, II dan III A.  Dalam penerapan aturan undang-
undang LAJR juga bisa saja berbeda lagi ketika 
berlaku otonomi daerah dimana daerah memiliki 
kewenangan juga dalam mengatur regulasi 
kecepatan tersebut. Penerapan undang-undang 
LAJR dikarenakan jalan milik pemerintah daerah 
setempat sehingga aturan berkendara pada jalan  
diatur pemerintah daerah setempat. 
Untuk menerapkan regulasi UU No 22/2009 
selain ditambah dengan rambu-rambu lalu lintas 
yang mengisyaratkan tentang adanya peringatan 
aturan UU LAJR kepada pengendara bisa juga 
dengan dipasang sistem pendeteksi kecepatan per 
seratus meter jalan sehingga setiap perubahan 
kecepatan mobil bisa langsung diketahui melalui 
sistem informasi yang telah diterapkan pada jalan. 
Semakin rapat interval pemasangan sistem 
pendeteksi kecepatan semakin akurat diketahui 
perubahan kecepatan sebuah kendaraan yang 
melintas pada sebuah jalan raya atau jalan tol. 
Penerapan batas kecepatan kendaraan bisa juga 
diterapkan pada kondisi jalan tertentu karena ada 
tikungan tajam, karena  masuk lingkungan padat 
penduduk, karena berada pada zona militer atau 
karena hal-hal lain yang bersifat insidensial seperti 
adanya keramaian penduduk, karena berpapasan 
dengan pejabat negara yang  dikawal oleh polisi, 
tamu negara dan lain sebagainya. Penerapan ini 
tentunya harus juga dibarengi dengan sosialisasi 
bahwa batas aman kecepatan yang 
direkomendasikan adalah 60 Km/jam atau sesuai 
dengan kondisi-kondisi tertentu. 
Pada realitas kondisi jalan raya diperkotaan 
sistem pendeteksi kecepatan  bisa saja ikut  
memiliki andil menurunkan tingginya angka 
kecelakaan lalu lintas melalui penerapan regulasi 
kecepatan yang sudah dipasang sistem 
pendeteksi kecepatan pada jalan tersebut. Namun 
sebaliknya pada kondisi tertentu sistem pendeteksi 
kecepatan tersebut juga bisa mengatur lalu lintas 
dikarenakan penerapan sistem tersebut. Pada 
intinya bagi pengguna jalan harus tahu batas 
kecepatan yang diperbolehkan/direkomendasikan, 
batas kecepatan yang berbahaya maupun batas 
kecepatan aman untuk berkendara. Seiring waktu 
bisa saja sistem pendeteksi kecepatan ini 
langsung diaplikasikan pada setiap kendaraan 
langsung sehingga bisa lebih hemat dan praktis 
sehingga bisa langsung dimonitor melalui  
pemanfaatan perangkat teknologi informasi. Ketika 
sistem ini diaplikasikan langsung pada kendaraan 
bisa saja penggunaannya menjadi regulator 
otomatis swicth sehingga ketika kendaraan yang 
melintas telah memasuki kecepatan berbahaya 
dimana sistem pendeteksi sudah memberikan 
warning kepada pengendara bahwa batas 
kecepatan kendaraannya telah memasuki  batas 
‘BERBAHAYA”.  
Menurut NHSTA US (2005) dan Hubdat 
(2006) dampak kecelakaan lalu lintas dipengaruhi 
oleh  kecepatan mengemudi. Dalam situasi 
tertentu pengendara yang mengemudikan 
kendaraannya dengan kecepatan tinggi tidak akan 
mampu mengendalikan kendaraan yang 
dikemudikannya. Sehingga pada saat kecelakaan 
terjadi, hantaman dan tekanan yang ditimbulkan 
sangat keras pada benda yang ditabraknya. Hal 
tersebut dapat memperparah dampak yang 
ditimbulkan. Kecelakaan dengan korban 
meninggal jumlahnya jauh lebih sedikit dibanding 
korban luka/cedera, hal ini dikarenakan 
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pengemudi tidak memiliki kesempatan untuk 
mengebut pada kondisi jalan dengan situasi lalu 
lintas padat sehingga jika terjadi kecelakaan pun 
dampak yang ditimbulkan tidak terlalu parah 
sampai meninggal dunia. Dari hasil penelitian 
pengemudi tidak tertib menduduki urutan yang 
berkontribusi menyebabkan terjadinya kecelakaan 
dari faktor manusia setelah pengemudi lelah dan 
tidak terampil. Menurut pihak Laka Lantas Polres 
Metro Depok terjadinya kecelakaan lalu lintas 
biasanya didahului oleh pelanggaran, beberapa 
hal yang sering terjadi di jalan seperti mengebut 
dan terburu-buru mendahului kendaraan lain 
dengan tidak tertib. Menurut beliau mengebut 
merupakan hal yang sangat berpotensi 
menyebabkan tingginya keparahan korban 
kecelakaan. Mengendarai dengan kecepatan 
tinggi akan menghasilkan  energi yang tinggi bila 
terjadi kecelakaan, sehingga dampak yang 
ditimbulkan juga semakin parah. Karena itu 
penerapan regulasi kontrol kecepatan setiap 
kendaraan yang melintas dijalan raya harus 
mematuhi setiap aturan berkendara terutaman 
pada regulasi kecepatan. Setidaknya setiap terjadi 
pelanggaran regulasi kecepatan bisa dimonitor 
sendiri oleh masing-masing pihak baik pengemudi 
maupun pihak yang berwenang menjalankan 
regulasi kecepatan tersebut. Pemasangan 
pendeteksi kecepatan  bisa dipasang dijalan-jalan 
raya, ruas jalan tol, atau bisa dipasang ditiap-tiap 
kendaraan/mobil sehingga regulasi kecepatan 
benar-benar bisa dikontrol pihak berwenang.  
Dari Penelitian yang dilakukan oleh Metta 
Kartika, Mahasiswa Fakultas Kesehatan 
Universitas Indonesia melalui skripsinya yang 
berjudul Analisis Faktor Penyebab Kecelakaan 
Lalu Lintas Pada Pengendara Sepeda Motor di 
Wilayah Depok (menggunakan Data Kecelakaan 
Polres Metro Depok Tahun 2008), didapatkan data 
dari segi faktor manusianya peran “tidak tertib” 
tutut berperan menambah angka kecelakaan lalu 
lintas jalan raya akibat sopir ugal-ugalan, ngebut, 
terburu-buru dan over speed (diluar batas aman 
kecepatan kendaraan). Hal ini dikarenakan public 
safety awareness dari masyarakat kurang 
sehingga lebih banyak mengutamakan kecepatan 
daripada keselamatan berkendara. 
 
2.a. Nama Tabel 
 
Tabel 1. Pin Microcontroller AT89C52 
Simbol Posisi Penjelasan 
TXD P3.0 Port input serial 
RXD P3.1 Port output serial 
INT 0 P3.2 Input interupsi eksternal 0 
INT 1 P3.3 Input interupsi eksternal 1 
T0 P3.4 Input eksternal untuk timer/counter 0 
T1 P3.5 Input eksternal untuk timer/counter 1 
WR P3.6 Sinyal tulis memori eksternal 
RD P3.7 Sinyal baca memori eksternal 
 
Tabel 2. Hasil pengujian saat benda ada di depan 
sensor 
Keadaan Output US 1 Output US 2 
Ada Benda ON = 3 V ON = 3 V 
Tidak ada Benda OFF = 0 V OFF = 0 V 
 
Tabel 3. Hasil Pengujian Driver Sensor saat benda 
berada di depan Ultrasonic 1 
Optocoupler 
No Kode Nama 
K A C E 
Resi
stor 
1 OPTI1 Optocoupler 0 V 
4 
V 
5 
V 
4,5 
V X 
2 OPTI2 Optocoupler 4 V 
4 
V 
5 
V 0 V X 
3 R1 Resistor X X X X 0,8 V 
4 R2 Resistor X X X X 0,8 V 
5 R3 Resistor X X X X 0,8 V 
6 R4 Resistor X X X X 0 V 
 
Tabel 5. Hasil Pengujian Driver Sensor saat benda 
berada di depan Ultrasonic 2 
Optocoupler 
No Kode Nama 
K A C E 
Resistor 
1 OPTI1 Optocoupler 4V 4 V 
5 
V 
0 
V X 
2 OPTI2 Optocoupler 0 V 4 V 
5 
V 
4,5 
V X 
3 R1 Resistor X X X X 0,8 V 
4 R2 Resistor X X X X 0,8 V 
5 R3 Resistor X X X X 0 V 
6 R4 Resistor X X X X 0,8 V 
 
Tabel 6. Daftar Nama Komponen Rangkaian 
Keseluruhan 
No Kode Nama Item Tipe Parameter Ket 
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1 R1 Resistor - 220 Ohm   
2 R2 Resistor - 8200 Ohm   
3 R3 Resistor - 100 Ohm   
4 R4 Resistor - 4700 Ohm   
5 RP Resistor - 1000 Ohm   
6 D1 Diode INA4004 1 Ampere   
7 OPT1 Optocoupler TLP-621 -   
8 OPT2 Optocoupler TLP-621 -   
9 C1 Kapasitor 100 mF -   
10 C2 Kapasitor 10 mF -   
11 C3 Kapasitor 33 pF -   
12 C4 Kapasitor 33 pF -   
13 Q1 Kristal 12 MHz -   
14 LD1 Led - 0,5 Ampere   
15 TR1 Transistor C1815 NPN   
16 TR2 Transistor C1815 NPN   
17 SW1 
Switch 
Push 
Button 
PB 0,5 Ampere   
18 S1 Regulator 7805 5 V   
 
Tabel 7. Hasil Percobaan 
NO PERCOBAAN 
HASIL 
PERCOBAAN 
(KM/JAM) 
1 Percobaan 1 3 
2 Percobaan 2 3 
3 Percobaan 3 4 
4 Percobaan 4 2 
5 Percobaan 5 7 
6 Percobaan 6 4 
7 Percobaan 7 5 
8 Percobaan 8 6 
9 Percobaan 9 4 
10 Percobaan 10 7 
11 Percobaan 11 0 
12 Percobaan 12 2 
13 Percobaan 13 2 
14 Percobaan 14 3 
15 Percobaan 15 6 
16 Percobaan 16 7 
17 Percobaan 17 2 
18 Percobaan 18 5 
19 Percobaan 19 7 
20 Percobaan 20 7 
21 Percobaan 21 Tidak Terbaca 
22 Percobaan 22 5 
23 Percobaan 23 6 
24 Percobaan 24 4 
25 Percobaan 25 7 
26 Percobaan 26 11 
27 Percobaan 27 100 
28 Percobaan 28 11 
29 Percobaan 29 11 
30 Percobaan 30 7 
31 Percobaan 31 11 
32 Percobaan 33 12 
33 Percobaan 33 10 
34 Percobaan 34 18 
35 Percobaan 35 10 
36 Percobaan 36 8 
37 Percobaan 37 14 
38 Percobaan 38 18 
39 Percobaan 39 8 
40 Percobaan 40 7 
41 Percobaan 41 8 
42 Percobaan 42 14 
43 Percobaan 43 7 
44 Percobaan 44 Tidak Terbaca 
45 Percobaan 45 11 
46 Percobaan 46 3 
47 Percobaan 47 Tidak Terbaca 
48 Percobaan 48 10 
49 Percobaan 49 6 
50 Percobaan 50 11 
 
Tabel 8. Teknik Analisa Decimal to Hexadecimal 
KEC JARAK (CM) 
Waktu 
(MS) 
PENGALI 
(25µS) 
PENGALI 
(HEXA) 
1 10 360 14400 3840 
2 10 180 7200 1C20 
3 10 120 4800 12C0 
4 10 90 3600 E10 
IJNS  – Indonesian Journal on Networking and Security - Volume 4 No 4 –  2015 – ijns.org 
 
ISSN : 2302-5700 (Print) – 2354-6654 (Online)   13 
5 10 72 2880 B40 
6 10 60 2400 960 
7 10 51.42857 2057 809 
8 10 45 1800 708 
9 10 40 1600 640 
10 10 36 1440 5A0 
11 10 32.72727 1309 51D 
12 10 30 1200 4B0 
13 10 27.69231 1108 454 
14 10 25.71429 1029 405 
15 10 24 960 3C0 
16 10 22.5 900 384 
17 10 21.17647 847 34F 
18 10 20 800 320 
19 10 18.94737 758 2F6 
20 10 18 720 2D0 
21 10 17.14286 686 2AE 
22 10 16.36364 655 28F 
23 10 15.65217 626 272 
24 10 15 600 258 
25 10 14.4 576 240 
26 10 13.84615 554 22A 
27 10 13.33333 533 215 
28 10 12.85714 514 202 
29 10 12.41379 497 1F1 
30 10 12 480 1.00E+00 
31 10 11.6129 465 1D1 
32 10 11.25 450 1C2 
33 10 10.90909 436 1B4 
34 10 10.58824 424 1A8 
35 10 10.28571 411 19B 
36 10 10 400 190 
37 10 9.72973 389 185 
38 10 9.473684 379 17B 
39 10 9.230769 369 171 
40 10 9 360 168 
41 10 8.780488 351 15F 
42 10 8.571429 343 157 
43 10 8.372093 335 14F 
44 10 8.181818 327 147 
45 10 8 320 140 
46 10 7.826087 313 139 
47 10 7.659574 306 132 
48 10 7.5 300 12C 
49 10 7.346939 294 126 
50 10 7.2 288 120 
51 10 7.058824 282 11A 
52 10 6.923077 277 115 
53 10 6.792453 272 110 
54 10 6.666667 276 10B 
55 10 6.545455 262 106 
56 10 6.428571 257 101 
57 10 6.315789 253 FD 
58 10 6.206897 248 F8 
59 10 6.101695 244 F4 
60 10 6 240 F0 
61 10 5.901639 236 EC 
62 10 5.806452 232 E8 
63 10 5.714286 229 E5 
64 10 5.625 225 E1 
65 10 5.538462 222 DE 
66 10 5.454545 218 DA 
67 10 5.37313 215 D7 
68 10 5.294118 212 D4 
69 10 5.217391 209 D1 
70 10 5.142857 206 CE 
71 10 5.070423 203 CB 
72 10 5 200 C8 
73 10 4.931507 197 C5 
74 10 4.864865 195 C 
75 10 4.8 192 C0 
76 10 4.736842 189 BD 
77 10 4.675325 187 BB 
78 10 4.615385 185 B9 
79 10 4.556962 182 B6 
80 10 4.5 180 B4 
81 10 4.444444 178 B2 
82 10 4.390244 176 B0 
83 10 4.337349 173 AD 
84 10 4.285714 171 AB 
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85 10 4.235294 169 A9 
86 10 4.186047 167 A7 
87 10 4.137931 166 A6 
88 10 4.090909 164 A4 
89 10 4.044944 162 A2 
90 10 4 160 A0 
91 10 3.956044 158 9E 
92 10 3.913043 157 9D 
93 10 3.870968 155 9B 
94 10 3.829787 153 99 
95 10 3.789474 152 98 
96 10 3.75 150 96 
97 10 3.71134 148 94 
98 10 3.673469 147 93 
99 10 3.636364 145 91 
100 10 3.6 144 90 
 
Nama Gambar 
 
  Ket. V = Kecepatan (Velocity) 
S  = Jarak (Distance) 
T  = Waktu (Time) 
 
 
Gambar 1. Formula Konstanta Kecepatan. 
 
 
Keterangan : 
Q1 = Kristal 
C1 = Kapasitor Keramik 1 
C2 = Kapasitor Keramik 2 
C3 = Elektrolit Kapasitor (Elko) 
S1 = Saklar Reset 
R1 = Resistor 1 
Gambar 2.  Rangkaian Pengendali Microcontroller 
AT89C52 
 
 
Gambar 3. Rangkaian Driver Sensor 
 
        Gambar 4. Rangkaian Regulator 
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            Gambar 5. Desain Flowchart 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 6. Rangkaian Pengendali keseluruhan 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 7. Blok Diagram Implementasi Sistem 
 
2.b. Kajian Pustaka 
Pada penelitian terdahulu terhadap penelitian 
yang akan dilakukan terdapat penelitian yang 
relevan dengan penelitian yang akan dilakukan 
tentang penggunaan microcontroller untuk 
rangkaian pengendali. Dari penelitian dengan 
menggunakan microcontroller terdahulu ditemukan 
gambaran kesimpulan yang dianggap dapat 
berperan sebagai bahan informasi, pembanding 
sekaligus sebagai pendukung penelitian yang 
akan dilaksanakan. 
Penelitian yang dilakukan oleh Lita 
Lidyawati, Lisa Kristiana, dan Jimmy Mellson 
Talumewo (2013) dengan judul “Desain BTS 
Site Alarm Information Transmitter Module 
Berbasis Mikrokontroler AT89C52” 
menggambarkan bahwa penggunaan 
microcontroller dapat dilakukan dengan 
menggunakan bahasa assembly sebagai 
bahasa pemogramannya.  
Penelitian yang dilakukan oleh Fahmi 
Ardiyan Arief, Muchlas dan Tole Sutikno (2008) 
dengan judul “Kompas Digital dengan Output 
Suara Berbasis Microcontroller AT89C52” 
menggambarkan bahwa microcontroller dapat 
juga digunakan sebagai rangkaian penunjuk 
arah mata angin sesuai arah kompas 
konvensioanl.  
Pada penelitian yang dilakukan oleh Jazi 
Eko Istiyanto dan Yeyen Efendy, 2004 
menggambarkan bahwa microcontroller bisa 
digunakan sebagai rangkian instrument untuk 
pengendalian jarak jauh. 
Pada penelitian yang dilakukan Balza 
Ahmad, Wahyu Sapto Aji, Wahyu Paningal, 
2008 dengan judul “Sistem Alarm Mobil 
Menggunakan Mikrokontroler AT89C52 
Berbasis SMS” dapat dinyatakan bahwa 
microntoroller dapat digunakan untuk 
menyalakan sistem pengendali alarm. 
Sementara penelitian yang dilakukan 
Sumariadi, Wildian, Meqorry Yusfi, 2013 dengan 
judul “Aplikasi mikrokontroler AT89C52 sebagai 
pengontrol Sistem pengusir burung pemakan 
padi dengan bunyi sirine” dapat dihasilkan 
gambaran bahwa microcontroller dapat 
digunakan juga sebagai rangkaian 
pengendali/pengatur untuk membunyikan suara. 
Dari lima (5) penelitian sebelumnya itu bisa 
didapatkan bahwa microcontroller bisa 
digunakan sebagai rangkaian 
pengatur/pengendali sesuai dengan yang kita 
inginkan. Namun demikian setiap penggunaan 
microcontroller harus disesuaikan dengan 
konfigurasi sesuai serinya. 
 
4. Implementasi Sistem dan Hasil  
Penelitian yang dilakukan pada penelitian ini 
adalah jenis eksperimental yaitu dengan 
melakukan desain rangkaian sensor, rangkaian 
pengendali, rangkaian driver dan rangkaian 
display. 
 
Bahan penelitian yang diperlukan berupa : 
1. LCD 
2. Microcontroller AT89C52 
3. Sensor 
4. LED 
2x8 
Bit
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5. Kristal 
6. Resistor 
7. Driver Opto Coupler TLP 621 
8. Kabel 
9. Bahasa pemograman (Bahasa 
Rakitan/Assembly). 
 
Peralatan Penelitian dalam Instrumen penelitian 
yang digunakan adalah : 
a. Multimeter type 30trd Merk Sunwa 
b. Solder listrik Merk Goot 
c. Timah Merk Asahi 
d. Sedotan Timah Merk GS 
e. Tang Jepit 
f. Obeng 
g. Cutter 
h. Regualator/Stavolt 
 
Pada penelitian ini perhitungan menggunakan 
rumus-rumus yang ada pada acuan-acuan yang 
beredar mengenai timer/counter pada 
Microcontroller AT89C52. Untuk Microcontroller 
AT89C52 timer ada 2 yaitu timer 0 dan 1. Setiap 
timer mempunyai 3 mode yaitu mode 0 (1fffh), 
mode 1 (ffffh) dan mode 2 (ffh). Pada perhitungan 
dibawah ini penulis menggunakan timer 0 dan 
bekerja pada mode 2. 
Contoh : 
Kecepatan  = 1 Km/jam 
1 Km/jam  = 1000 m/36000 s 
   = 10 m/36 s 
   = 10 cm/360 ms 
 
Jadi bisa diartikan jika sebuah benda melintasi 
jarak 10 cm dalam waktu 36 detik maka kecepatan 
benda itu rata-rata “1 Km/jam”. Atau jika sebuah 
benda melintasi jarak 30 cm dalam waktu 360 ms. 
Pada alat yang dibuat menggunakan jarak dari dua 
buah sensor adalah 30 Cm, jadi jarak dari 
persamaan diatas dapat dihitung berapa waktu 
tempuh agar benda dapat bergerak maju dengan 
kecepatan 1 Km/jam, sebagai berikut : 
 
1 Km/jam  = 10cm/360ms 
    = (10cm x 3)/(360ms x 3) 
   = 30 cm / 1080 ms 
 
Jadi jika sebuah benda melintasi jarak 30 cm 
dalam waktu 1080 ms maka kecepatan benda 
tersebut adalah 1 Km/jam. Hasil diatas tidak dapat 
dimasukkan langsung sebagai data program 
assembly, oleh karena itu perlu diubah menjadi 
data yang dapat dibaca oleh program.Untuk 
mempertahankan program sebelumnya dengan 
perubahan jarak antara 2 sensor yang pada 
awalnya 10 cm menjadi 30cm maka penulis 
membagi hasil dari perhitungan kecepatan dengan 
3, jadi pada dasarnya tidak ada perubahan yang 
signifikan. 
Pembuktian persamaannya sebagai berikut : 
 
1 Km/jam  = 30 cm/ 1080 ms 
 
Saat kecepatan 1 Km/jam dan jarak yang harus 
tempuh dalam  1080 ms adalah 30 cm maka 
berarti bahwa : 
1080 ms  = A X 25 s  
A  = 1080ms/25 s 
A  = 1080000 s/25 s 
A  = 43200 Kali 
 
A                = 43200/3 (dibagi 3 agar tidak 
terjadi perubahan program 
yang signifikan) 
A  = 14400 Kali (“Terbukti”) 
A  = 14400(10)  =  3840(16) 
 
Pada timer 0 mode 2 penulis menggunakan 
pengali 25 s. Jadi setiap 25 s TF akan 
memberikan pulsa dimana pulsa tersebut akan 
digunakan untuk menghasilkan data konversi yang 
bisa digunakan untuk menunjukkan kecepatan. 
Untuk mendapatkan pengali sebesar s dapat 
dilihat pada perhitungan berikut : 
 
(225-THxTLx) X 1 s = 25 s 
255-THXTLx   = 25 s 
255-THxTLx   = 25 
THxTLx     = 255 – 25 
THxTLx     = 230 
THx     = e6 
TLx     = e6 
 
Jadi input yang diberikan untuk menghasilkan 
pengali sebesar 25 s dengan memasukkan nilai 
0e6h pada TH0 dan TL0. 
Saat kecepatan 1 Km/jam dan jarak yang harus 
tempuh dalam 360ms adalah  10 cm maka berarti : 
 
360 ms = A X 25 s 
A  = 360ms/25 s 
A  = 360000 s/25 s 
A  = 14400 kali 
A  = 14400(10) (Decimal)  
=  3840(16) (Hexadecimal) 
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Dalam program untuk mendeklarasikan 3840 
untuk menunjukkan bahwa kecepatan    benda     
adalah     1 Km/jam     maka       penulis              
menggunakan  2 register yaitu : 
 
R1 = 38 
R2 = 40 
Data diatas dapat dimasukkan dalam program dan 
dapat mengindikasikan bahwa kecepatan benda 
yaitu 1 Km/jam. 
 
Pada pengujian ini pengumpulan data dilakukan 
dengan melakukan pengujian dan   pengalamatan 
terhadap rangkaian elektronika. Berikut data-data 
yang diperoleh dari hasil pengujian-pengujian yang 
telah dilakukan antara lain : 
a. Pengujian terhadap modul sensor 
b. Pengujian modul sensor dengan driver sensor 
c. Pengujian port pada microcontroller AT89C52 
d. Pengujian sensor dengan microcontroller 
AT89C52. 
5. Penutup 
Dari penelitian yang dilakukan dapat diambil 
beberapa kesimpulan sebagai berikut : 
1. Sistem yang dibuat bekerja sesuai dengan 
hipotesa penelitian dimana sistem dapat 
mendeteksi kecepatan mobil berdasarkan 
limpahan timer saat mobil terdeteksi oleh 
sensor US 1 ke sensor US 2 dengan 
percobaan sebanyak 50 kali menghasilkan 
tingkat keberhasilan sebanyak 47 kali 
percobaan (94%) sedangkan 3 kali percobaan 
(6%) mengalami kegagalan. 
2. Bahasa Assembly dapat digunakan  untuk 
membuat sistem pendeteksi kecepatan mobil 
dimana microcontroller menjadi rangkaian 
pengendali sistem tersebut. 
3. Formula rumus kecepatan yang digunakan 
untuk merancang sistem pendeteksi 
kecepatan adalah  
 
 
 
 
 
     Dimana :        V = Kecepatan, (Velocity) 
             S = Jarak, (Distance) 
                            T = Waktu, Time 
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